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Anordning ved treningsapparater. 



Den foreliggende oppfinnelse vedr0rer anordning for opptrening og rdiabilitering av en 
persons muskulatur og er i saerdeleshet basert pi utfiarrelsesfonner som er knyttet til 
prinsippet om kontrollert trening ved & mitte balansere/kontrollere ustabilitet ved 
krafhitfoldelse. 

5 

Oppfinnelsen representerer en ny mite & tese ustabUitet for bruk i eksisterende eUer nye 
treningsapparater. 

Foreliggende s0knad beskriva- varianter av oppfinnelsen som inngitt i de norske 
10 s0knadene NO20032568, NO20034150, NO20034585 og 20034754 til dels nytter 
prinsipp fi^ disse samt en videreutvilding med tillegg av nye elementer. Foreliggende 
S0knad krever saledes prioritet iNO20032568, NO20034150, NO20034585 og 
20034754. For forstaelse av oppfinnelsen er denned figurer samt tilharende beskrivelse 
fi:a prioritetssakene denned tatt med her. 

15 

Oppfinnerens tidligere PCX soknad med publikasjonsnummer WOOO/68067, beskriver 
en anordning ved pedal for fysisk trening, for eksempel en sykkel eller trimapparat. idet 
anordningen omfatter en fiafrste pedal roterbar festgjort til en pedalakse som ved en fri 
ende av denne kan &stg30res stivt til veiv armen, og idet den fiarste pedal bar en 
20 pedalinngr^sytterflate fbr bruk ved gjennom&ring av tradisjondl trraiingsutavelse og 
at anordningen er dannet med en andre pedal vippbart festgjort til den fiarste pedalen om 
en akse som strekker s% tversg&ende gjennom en loigdeakse til pedalakselen. 

Oppfinneren bar ytterUgere en publikasjon, WO02/05697, som beskriver et 
25 treningsapparat primaert tilsiktet k gi treningseffekt til alle omliggende muskier og sener 
av den muskelgrupper som i hovedsak skulle trenes. Utfisrelsesformene er ogsi her 
knyttet til prinsippet om kontrollert trening ved k matte balansere/kontrollere ustabilitet 
ved krafhitfoldelse. Publikasjonen beskriver Want annet en treningsbenk primaert for 
opptrening av en persons bukmuskulatur, men der utfistrelsen kan innstilles ustabilt slik 
30 at brukeien fir effekt pi alle omkringliggende muskier. 
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Som det er beskrevet i oppfinnerens tidligere S0knader vil trening under kontrollert 
ustabilitet gi helsemessige positive egenskaper for en persons muskier sener og balanse 
bade for styrketrening og under en rehabilitering etter skade. Graden av bevegelse for de 
anordninger som gir ustabiliteten i trimapparatet er det viktig at enkelt kan justeres og at 
5 denne justering er ttnml0s fra en lasbar posisjoa Dette vil skine en f0rstegangsbruker 
fra & oppleve en bev^else i trimapparatet som brukaen ikke var fbrb«redt pi. 

De tidligere tesninger for ustabilitet pd trenings og sportsutstyr bar begrensede 
bruksomrader. De pedaler som tidligere beskrevet vil passe sykler og ergometersykler 

J.0 og er ikke tilpasset bruk for tiimapparater som stegmaskiner og ulike trimappaiater for 
kombinert ben- og ann0velser. Den foreliggende oppfinndse S0ker a l0se hvoriedes 
ustabilitet kan implementeres i ytterligere treningsapparater og treningsmetoder enn det 
som tidligere er Igent. Oppfinnelsen iimeholder lasninger i forbindelse med anordninger 
med vippefiinksjon og justering av denne for fotplattfonner tilpasset ulike 

1 5 treningsapparater. S0knaden vil ogsa beskrive et trimapparat med fiatplattformer som 
foruten bar en vippefttnksjon ogs& bar en glidefiinksjon. 

Oppfinnelsen skal ni naermere forklares under henvisning til de vedlagte tegninger. 

20 Fig. la-b viser plattform fbr plassering av fot med anordning for vippefunksjon. 

Fig. 2a-c viser snitt ggennom anordning for just^g av vippefunksjon til plattform. 

Fig. 3a-b viser trimapparat iEbr trSkke0velser der triUdcespakene er pamontert plattform 
25 for vippe&nksjoa 

Fig. 4a-b viser trimapparat for sirkulaere ben0velser og armbevegelser, der stegarmer er 
pimontert plattform for vippefunksjon. 

30 Fig. 5 viser trimapparat for traidce0velser der trSkkespakene bar en vippefunksjon. 
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Fig. 6 viser tiimapparat for sirkulaere ben0velser og annbevegelser, der stegarmene har 
en vippefiinksjoa 

Fig. 7a-h viser plattform for plassering av fot med ytterligere utfizrrelse for justering av 
5 vippefunksjoa 

Fig. 8a-c viser en altemativ utfiarelse for justering av vippefijnksjon til plattform. 

Fig. 9a-c viser trimappaiat med vippeplattformer dor traiings0velser bestSr av trSkke, 
.10 glide og vippe fiinksjon for ben, samt med staver for armbevegelser. 

Fig. 10 a-c viser trimtq)parat som vist i fig 9, men med fleksible stavo-. 

Fig. 1 la-c viser nok en variant av trimapparat med vippeplattfonner og staver for 
IS armbevegelser. 

Fig. 12 viser detalj av trimapparat som vist i fig. 1 1. 

Fig 13a-d. viser variant av trimapparat for utfiarelse av sirkulaere benovelser og 
20 armbevegelser, der plattformer er i fimksjon med justerbare ^aerende stag. 

Fig. 14a-b viser nok en variant av trimappaiat for utiferelse av sirkulaere benevelser og 
armebevegelser, der plattformer bar j^defiinksjon i forhold til bevegelige stag. 

25 Fig. 1 5a-b viser en variant av trimapparat for utfiarelse av sirkulaere benevelser og 
armebevegelser, der plattformer har en buet gUdebane. 

Fig. 16 skisserer ulike former glidebane og skinner for plattformene. 

30 Fig. 17 a-b viser detalj av ledd og justeringsmekanisme for trimapparat som vist i fig 1 5. 

Fig. 18 >nser nok en figur av trimapparat som vist i fig. IS og 17. 
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Fig. 19a-d viser trimapparat med automatisk justeringsmekanisme av skritflengd^ 

Fig. 20 viser et blokkskjema over elementer som styrer automatikken for 
justeringsmekaaismen. 

5 

Figur 1 viser en vippeplattfonn som bestir av en plattfonn 1 som bar en utforming for 
plassering av en brukers fot, med eller uten sko. Plattfonnen er montert pi en ramme 2 
som i baldcant er opphengt i en aksel 4 samt i forkant innfestet en anordning 6 for 

.10 justering av en vippebevegelse. Denne vippebevegelsen, illustrert ved pil 9 gir p& tvers 
av plattformens lenge akse 7. Plattfonnens fremre del bar en aksel 10. Som det fremgir 
av fig. 2a, bar aksel 10 innfestet en ^aerende bit 12. Denne er av et ^aerende materiale. 
Om bit 12 er en igaerstopper 13 aribrakt. Biten kan forskyves langs l^aerbitens lengde, 
illustrert ved pil 15. Ved a posisjonere ^aerstopperen belt opp mot aksel 10 vil ikke 

15 aksel og dermed plattfonnen kunne vippes. Ved i forflytte i^aerstopper 13 fra aksel og 
innfestning til ^aerbit vU en gradvis vridning av aksel og en vipping av plattform 
oppnis. Til ig»rstopper er en gjenget stav 18 i inngripen. Aksialt i den ene ende av 
stavenlS er et hjul 20 festet. Ved rotasjon av hjulet vil dermed ^aerstopperrai bevege seg 
i den ene eller andre retning langs den ^aerende bit 12. En broker vil dermed eukelt ved 

20 rot»sjon av hjulet kunne tiinnvis justere grad av vippbar ustabilitet til plattformen. Som 
vist i forbindelse med fig 2c tillater ut&nrelsen i erstatte justeringshjulet med en 
elektromotor 1 1, som styres ved hjelp av en brytar 14 med fbten, eller at biyter, dler 
styringsmediet, for eksempel en multifiinksjoneli bryter (som ogsi kan betjene andre 
fimksjoner i treningsapparatet) kan vaere plassert andre steder pitreningsapparatet med 

25 kabelforbindelse, eller tradtes forbindelse (for eksempel Bluetooth'^, pa ramme, 
hendler eller betjeningspanel 8. 

Figur 3 viser et trimapparat som benyttes for trikke ervelser, et sakalt "step" apparat. 
Brukeren vil sti pi stag 22-22' og holde i hindtak 23-23 ' for si i tvinge stag nedad med 
30 kraft fra beina, som antydet ved piler 24-24'. Motkraflen dannes av dempwe 33-33'. Til 
stagene er pimontert vippeplattformer 26-26* som vist i forbindelse med fig 1-2. 
Brukeren kan justere grad av vipping enten fiar ea bestiger t^paratet, eller etter at en stir 
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pa plattfonnene. Det hjul som benyttes for justering av vipping kan ogsa roteres ved 
bruk av foten. Henvisnings tall p& fig. 3b antyder plassering av bryter 14 ved betjening 
av vippemekanisme enten elektrisk ved kabeloverf0ring, eller tradl0S signaloverfemng, 
eUer ved en mekanisk Uasning ved bruk av vaier. Vippeplattformene vil sitte i et spor 
5 som gjOT at en ved Iqent teknikk kan justere plattfonnene langs stagene for justering av 
trakke kraft. Dette illustrart ved piler 25-25*. 

Figur 4 viser et trimapparat der bnikeren utaver ovalsirkulaere bevegelser av bena 
samtidig med en skyve og trddce 0velse med armene. Bnikeren star p& steganner eller 
stag 28-28' og trSr nedad og bakover som igjen overtaes av en oppad og bevegelse 

10 fremad, illustrert ved fig 4b, 29. Stagene er i inngrep med et hjul 35 som bar en 

justerbar motstand. Stagene er ogsa i inngrep med hSndtak 32-32' som beveger seg frem 
og tilbake illustrert ved piler 36-36' . Vippeplattfoimene 27-27', er justerbare langs stag 
28-28', for eksempel langs et spor 30 med trinnvis/eller trinntest inngrep, eUer pi annet 
Iqent vis. Den oval- sirkulaere bevegelse vil kunne varieres etter hvor vippeplattfoimene 

15 posisjoneres langs stagenes lengderetning som illustrert ved piler 31-31'. 

Som nevnt i foibindelse med fig. 1 kan en tenke seg at justering av plattformens vipping 
kan for^& p& andre mSter enn a benytte et roterbart hjul. Dette kan utfiaires ved at en 
elddromotor tilkoples gjengestaven og sSledes erstatter det dreiehjul som vist i fig. 1 og 

20 2. Brytere 14 for betjening phisseres pi trimapparatet lett tUgjengeUg for bnikeren, for 
eksempel p& hSndtak, dler panel 34 som vist i fig 4. En fordd ved & ha tilkoplet motor 
for justering av vippeutslaget er at en kan fi plattformen i en n0ytral, plan og fest 
stiUing nlr den ikke er i bruk. Dette for at bnikeren ikke skal bU overrasket over 
vippeutslag nar en fiarst bestiger treningsapparatet, men kan justere demie gradvis etter 

25 behov. Til plattformen vil det finnes Mere i form av sensorer, dler brytere som vil 
registrere om apparatet er i bmk eller ikke. Nir sa apparatet ikke er i bnik vil foler gi 
signal til motor om p&virke plattform til a gi i MJytral, plan og fiist stilling. 

En annen mekanisk tesning er a erstatte , eUer tilkople dreiehjul med en vaier og 
30 trinsetesning som vU p&viike ^aerstrammeren. Den andre ende av vaier kan saledes 

anorfnes pi trimapparatenes handtak, 23-23' fig 3 eUer 32 eUer 32' fig. 4, for naerhet til 
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bnikerens hender. Teknikken her kan sSledes hentes fra den teknikk som i dag er 
benyttet for ^skifte pa en ordinaer sykkel. 

Innholdet i dette avsnitt er derimot ikke vist pa figuren, men skulle vaere s&pass kjent at 
&i &gmann med en gang vil se hvorledes dette kan utfiares. 

Modeme og avanserte trimapparater vil ha et panel med display for ulik informasjon om 
apparatet og utfiarelsen av treningsoppgaven. Dette kan vsre informasjon om tid, 
motstand, ytelser. puis, kondisjon, apparatinnstillinger, minne omtidUgere prestasjoner 
og s& videre. Trimapparatet kan ogs& inneholde teknikk for behandling av data samt 
irtveksling av denne med vdike treningsprogram og konkurrenter som benytter 
tilsvarende treningsapparata: og systemer. 

Trimapparatene som vist i forbindelse med figur 3 og 4 kan ogsl lages slik at de stag 
som brakeren stSr pa, direkte bar et oppheng som er justetbart vippbar som en erstatning 
for den plattform som beskrevet over. I forbindelse med fig. 5 kan ledd 40-40' pi stag 
42-42' lages for i kunne vris pa tvers av stagenes senterakse 44-44'. Den tekniske 
lesningen som nyttes her kan vaere slik som vist i forbindelse med fig 1-2. Man kan 
alteraativt benytte en torsjonsstav som ved innstilling av vridningsgrad kan justere 
vippe utslaget. En rekke ulike tdmiske tosninger kan nyttes her, som i og for seg faller 
under Igent teknikk, og som vil vaere Iqent for en fagmann og vU saledes ikke yttetligere 
beskrives. 

I forbindelse med fig. 6 kan stag 46-46' vaere tilkoplet spinnhjulet 50 og armer 52-52' i 
ledd 53-53' og 54-54' som gjer stagene justerbare og vippbare om stagenes lengdeakse 
55. Stagene kan ha et oppheng som vist i forbindelse med fig. 1-2 ved a ha en aksel ved 
det ene leddet samt en justermekanisme ved ledd i andre enden. 

Som nevnt i forbindelse med fig. 5, pi bakgrunn av det beskrevne, vU en fagmann 
kunne tilegne ulike tekniske kfsninger for a a den vippe efifekt som foreliggende s0knad 
beskriver. 
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Bevegelse for vippeplattfonn som vist blant annet i fig. 1 vil innenfor oppfinnelsen ha 
ulike tekniske tesninger. Fig. 7 viser en ytterligere lesning for kontroll og justering av 
bevegelse for vippeplattfonn 60. Bevegelse av plattfonnen er antydet ved pil 65. 
Plattformen (0vre del) 61 sitter i en ramme 62 og «■ bevegelig om akslinger 63 og 64, 

5 altsi om akse 69. Mellom plattform og ramme sitter den teknikk som justerer 

plattfoimens grad av vipping. Dette kommer tydelig frem av fig. 7c. Til plattformen er 
festet en blokk 66 som bar i ene enden en v-profil 67. En ytterligere blokk 68 har en 
omvendt profil som sitter under press inntil blokk 66. Blokk 68 yter et tiykk mot blokk 
66 som skapes av ^aer 70. Fjaeren strammes ved at en sylinder 71 0ver trj^ mot ^seren 

10 ved et drdehjul 72. Dreiehjulet bar en elliptisk form Dreining av hjulet vil p&virke 
sylinder til & stramme ella: slakke ^aeren 70, som igen gir et trykk fira blokk 68 mot 
blokk 66 for justering av bevegelsesgraden for plattfonnen. Fig. 7f viser hjul 72 i en 
posisjon der ^aer 0ver minst kraft mot blokk 68. Ved a dreie hjulet dea ene eller andre 
veien som indikert ved pil 75, for eksempel mot punkt 74 pa hjulet, vil trykket 0ke fta 

1 5 blokk 68 mot profilen i blokk 66. Det skal forsties at rammen til vippeplattformen kan 
tilpasses slik at den kan festes til ulike varianter av trimapparat. 

Figur 8 viser en ytteriigere krsning for justering av vippegrad til plattform som blant 
annet beskrevet i forbindelse med fig. 1 og fig 7. Figuren viser ramme 80 der plattform 

20 61 som vist i fig. 7 er vist ved stiplet linje 81. Plattformen er vippbar om aksd 82 og vil 
ha anl^ p& og vsere bev^elig i i^o 85-86. F&r & justere bevegelsen plattformen vil ha 
om aksling er det ahbrakt klosser 88-91 mellom plattform og ramme. Klossen vil ved 
sin substans avgjcnre i hvilken grad plattformen kan beveges. Dersom et fiist materiale, 
eks metall eller hard plast, benyttes vil ikke plattformen & mulighet til i vippe. Et 

25 mykere materiale i klossene vil gi plattformen ea bevegelighet. Klossene er laget slik at 
de kan skifles ut. En ser denned muligheten for i kunne justere graden av bevegelse til 
plattformen ved a ha utskiftbare klosser med ulik fasthet. 

Til erstatning for klosser med fast substans vil en kunne anbringe lufkfyUe kamre 96-96' 
mellom vippeplattfonn og ramme som vist ved fig. 7c. Ved & justere lufttrykket i 
30 kamrene kan en dermed kunne justere bevegelsesgraden til vippeplattformen. 
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Henvisningsnummer 92-95 hentyder til hjul festet til rammen som gjea: 
vippeplattfonnen glidbar og justeibar til det tnnu^^parat de skal benyttes pa. 

F0lgende vil beskrive et trimapparat som nytter de vippeplattfonner og l0sninger for 
ustabilitet som beskrevet over. Figur 9 viser et trimapparat der vippeplattformer 96-97 
bar vippefunksjon p& tvers av lengderetning til plattfonn og de stegarmer 
vippeplattformene er montert til. Vippeplattfoimene kan ha en konstiuksjon som 
beskrevet tidligere i seknaden. Vippeplattformene er glidbart montert til stegarmer 98- 
99. Til vippeplattformenes ramme sitter hjul (se fig. 8) som toper i skinner 101-102 som 
er del av stegarmer 98-99. Stegarmene er i den ene ende bevegelig festet til ranmie 100 
ved 110-111. Dette gOT stegarmene bevegelige som antydet ved pil 1 12. Bev^elsen 
blir begrenset gjennom stag 14-15 som i ene tilknytningspunkt er lenket til undersiden 
av stegarmene og i andre tilknytningspunkt via en aksel 1 17 festet bevegelig til ramme. 
Akselens bevegelighetsgrad er begrenset av sylinder 118. Dette er en demper/motstands 
sylinder av olje elle gass type. Denne gir ea treghet for bevegelse av stegarmene. 
Justering av sylinderens bevegelse gjeores ved skruehode 1 19 og gir en variasjon av den 
motstand som mi overvinnes ved bruk av trimapparatet. Bevegelse av stegarmene 
overferes til stavene 120-121 ved stag 122-123. Ved en nedad bevegelse av stegarm vil 
stav bevege seg fremover og motsatt v« nSr stegamiene har en oppadglende bevegelse, 
antydet ved pil 124. Som nevnt er plattformene bevegelige langs st^armene i skinner. 
Stag 128-129 er montert fira ramme 100 til hver av vippeplattformene. Ved bevegelse av 
stegarmene vil stagene fiare vippeplattformene langs skinnene som antydet ved pil 126. 

Det trimapparat som beskrevet her ved fig. 9 har altsa fiatlgende viricemSte; en person 
star pa vippeplattformene og holder i hver stav og med det ene benet yter kraft nedad 
som resulterer i at vippeplattformen og stegaim beveger seg nedad og at vippeplattform 
i tillegg beveger seg bakover samt at stav ph samme side beveger seg forover. NSr 
maksimalt nedtrykk er oppnadd pa den ene vippeplattformen fiarer personen kraft over 
pa den andre vippeplattformen. Resultat er at vi fSr en skiftende bevegelse mellom 
armer og bein til personen som benytter apparatet. Personen ma i tillegg holde hver 
vippeplattform i balanse, men som tidligere beskrevet er denne bevegelsen justeibar fira 
a vaere fiist til & ha en vippefiinksjoa 
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Figur lOa-c viser tilleggsfunksjon for trimapparat 130 som vist og beskrevet i 
foibindelse med fig. 9. L0smngen er ment S gi en fiinksjon for trening av anner for den 
person som benytter apparatet. Handtakene, eUer staver 131 - 132 kan innstilles slik at 
de kan beveges inn mot apparatet eller motsatt vei, som vist antydet ved piler 134 - 135, 
5 alts& pa tvers av den primaere bevegelsesretning for apparatets ulike deler. Handtakene 
kan nyttes for trmng enten nar parsonene stSr pi apparatets plattformer, eller nlr 
personen stir p& gulvet. Her er vist ^aer stav 136 - 137 som bestar av et noe teyelig og 
fjserende materiale som metall beoyttet i ton^onsstaver, eUer sammensetning av deler 
for eksempel ^aerer. HSndtakene som vist her kan stilles i trinn 138 og l&ses ved 
10 Qaerpinne 139. Sdve den tdaiiske l0sningen vil en fagmann forst& kan gjefres p& &a. 
rekke m&ter og den tesning som her vist skal ikke forsHes som begraisende for 
oppfinnelsen. Den tayelige delen av staven kan utgore dea ned^rste delen av staven 140 
eller h0yere opp som antydet ved 140'. Konstruksjonen er slik at ^asrstaven ikke kan 
t0yes mot ut0veren, men vil &lge maskinens primaerfunksjon som tidligere beskrevet 

15 

Fig. 1 1 viser nok en variant av trimapparat som vist og beskrevet i forbindelse med 
figurene 9 og 10. Plattformene 150 og 151 er vippbare i forhold til ramme eller vogn 
152 og 153 som er glidbare i skinner 154 og 155 pi stegannene 156 og 157. En midtre 
ramme 158 har skinner 159 og 159* som plattfonnvognene 152 og 153 er i forbindelse 

20 med. Skinnene har en buet form. Rammen har ea heyde x 165 som &r skinnen en 

nedadgftende bane. Nfir si stegaimene blir satt i bevegelse, som antydet ved pil 162, vil 
plattformene bevege s^ i skinnebanen 160 samt langs stegannene som antydet ved 
piler 163 og 164. Motstandsylindre 168 og 169 som er festet mellom rammedel 170 og 
oppunder stegaimene, gir motstand ved bevegelse av st^annene. Bevegelse av 

25 stegannene er ogsa styrt av vippe del 172. Som det fremkommer av fig. 12 sitter denne i 
den midtre ramme 158 og er vippbar om en aksling 173. 1 hver ende av vippedel sitter 
stag 174 og 175 i bevegelig leddet til underside av stegannene. Lengden av stagene kan 
justeres ved en skruesylinder 176 og 177, som vil pavirke stegarmenes utslag. 
Vippedelen sarger for at nlr den ene stegarmen senkes vil den andre leftes. Motstand i 

3 0 bevegelsen av de ulike komponenter i trimapparatet justeres ved en strammemekanisme 
i forbindelse med vippedel 172. En fiiksjons skive, eller bremsedel 180 aver trykk mot 
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vippedelen og justeres ved skruedel 181, Handtak eUer staver 166 og 167 er lenket til 
stegarmene som vist i forbindelse med fig. 9. 

Dette trimapparatet vU gi en st0rre skrittlengde enn det som er mulig med trimapparat 
som vist i forbindelse med fig. 9 samt gi lik, eUer st0rre skrittlengde enn det som er 
mulig for elliptiske treningsapparat med ststrre dreiehjul og krank. 

Det er i s0knaden bedaevet treningsapparat 200 som gir en elliptisk bevegelse av bena 
tU utaver, se fig 4 og 6. En ytterligere utfiairelse i tilknytning til plattformene er vist i fig. 
13. Her bar hver plattform 201 og 201' en aksel i for og bakkant 204 og 205 vridbar 
festet til ^aerdel 206 og 207. Fjaerdelene gir plattformene en mykere bevegelse enn om 
de var innfestet til et fest stag. Fig. 13c viser en variant der ^aerdelene 210 og 21 1 er 
bygget opp "teleskopisk". Dette gir en mulighet for & stille inn hardheten p& fiarene. 
Her antydet en metode der en gjennomgiende strammeskrue 212 kan beveges og 
strammes for & stille inn lengden av ^aeren som antydet ved pil 213, for justering av 
iQaringsgrad uten at ktsningen som vist skal oppfattes som begreiisende for 
oppfinnelsen. 

I forbindelse med elliptiske treningsmaddner vil det dreiehjul eller krank som stag for 
fotplattformer er festet til bestemme lengde og h0yde for den elliptiske bevegelse en 
S0ker k oppnl under trenings0velsen. De eUipfiske maskiner p& markedet i dag er 
prisgitt sterrelsen p& dreiehjul og krank med det resuhat at disse treningsapparater ofte 
er svsert store. Ifoydeutslaget pa fotplattformene ser derimot ikke til & vaere 
hovedgrunnen til starrdsen til dreiehjul/krank, men den horisontale bev^se. 
Di^ehjulet til de elliptiske treningsmaskiner p& markedet i dag er ofte rundt 50 cm i 
diametCT for a gi en bevegelse av stag som i sin tur gir steglengdffl- fra 40-50 cm. 
Oppfinnelsen S0ker a oppna en elliptisk tireningsmaskin som kan vaere mer kompakt enn 
dagens tesninger, men likevel gi minst en Uke god trenings opplevelse og efifekt. Fig. 14 
viser et trimapparat som ikke trenger et saerlig stort dreiehjul eller krank, men som 
likevel vil gi fotplattformene til maskinen en horisontale bevegelse for ansket 
steglengde. 
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Trimapparatet 229 bestSr av en ranune 230 som bar et dreiehjul 23 1 med tilh£freade 
krank 232. Kranken er i bevegelig foibindelse med steganner 233 og 234 som igjen & 
opphengt i bevegelige stag 236 og 237. Stagene sitter pa en aksling som glr gjennom 
rammens fremre del 230'. Plattfonner 240 og 241 sitter vippbar i vogner 242 og 243 
5 som igjen er plassert glidbare pa stegarmene. Plattformene er beskrevet i forbindelse 
med Want annet figuiene 1, 7 og 8 samt bar en bevegelse i forhold til stegarmer som vist 
i forbindelse med fig. 9. Bevegelse av plattformene langs stegarmene blir styrt gjennom 
stag 236 og 237 som bar ytteiligere stag 246 og 247 innfestet til plattformenes vogner. 
Lengden av disse stag bestenmier vognens vandring langs stegarmene. Dersom lengden 

10 ved 136' og 137' justeres vil vognene og denned plattformene endre denne vandring. 
Dette kan lages justeibart, men er ikke vist i figuren, men vil for en £igmann vaere 
enkelt & se. Trimapparatet bar ogsa h&ndtak ello: staver 250 og 25 1 som er bev^elig 
tilknyttet stegarmene ved ledd 252 og 253. Stavene ec gennomg&ende bevegelig i disse 
ledd. Stavene er bevegelig opphengt gennom aksel 254 i rammen der plassering av 

15 aksel i hayderetning 255 vil bestemme utslaget for disse uavhengig av den bevegelse 
stegarmene gir. Dette kan gjenres jvisterbart, og en utfiarelse er vist i forbindelse med fig. 
17. 

Det or ikke vist i figorene hvorledes en motstand i bevegelse av trimi^paratets 
20 komponenter er test. Dette er derimot kjent fira elliptiske treningsapparater p& markedet 
i dag. Her benyttes ulike forma- av bremseteknikk av drdehjulet som slurebSnd, antydet 
ved 256 ,bremseklosser eller magnetisk bremseteknikk 257. 

Den glide bane som plattformene laper i pi de trimapparat som er vist i fig. 9 og 14, er 
25 belt linesere. For & oppn& en bevegelse av plattformen som likner mest mulig fotens 
bevegelse i en gange situaisjon, bar ordinaere elliptiske trimapparat rimelig store 
hjul/krank tesning. Trimapparat som vist i fig. 14 og bar en begrenset bjul/krank som i 
en praktisk utferelse ikke er st0rre enn rundt 25 cm. Dette gir en begrenset horisontal 
bevegelse, men med plattformenes glidefunksjon oppnSs likevel ansket steglengde. Den 
30 vertikale bevegelse samt vinkelen av plattformene vil likevel begrenses av hjul/krank 
med denne starrelse. For i oppnl en variot bevegelse av plattformen skal det forst^es at 
oppfinnelsen inneholder en lesning der plattformenes glidebaner bar en kurvet utferelse. 
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Fig. 15 viser et trimapparat tasvarende trimapparat som vist og beskrevet i forbindelse 
med fig. 14. Plattformene 260 og 261 inklusive vogner l0per langs stegannene 262 og 
263 i skinner 264 og 265. Fig. 15a viser plattfonn 260 i fremste posisjon mens fig. 15b 
viser plattfonn 260 i bakerste posisjon. Som det fremkonmier av figuren vil 
5 plattfomiens vinkel endre seg fira bakerste posisjon til firemste posisjon. Selve 

kurvaturen pa skinnene og stag som vist pa figuren ma ikke oppfattes som begrensende 
for oppfinnelseiL Selve skinnen kan ha fasonger som antydet fig. 16a-f uten at dette 
skal oppfattes som begrensende for oppfiimelsea Ulike kurvaturer p& skinnene vil gi 
plattformene en bevegelse og vinkling for 0nsket utforelse av oppfinnelsen. Stag 270- 

10 273 ferer plattformene langs skinnene pa st^armene. Lengde p& stag i kombinasjon 
med st0iTelse pa hjul/krank 266 gir lengde pa bevegelse av plattfonn som i sin tur gir 
steglengden 267 for trimapparatet. Variasjon av lengden pa stag 270-273 vil dermed gi 
en variasjon av steglengden. En justering av steglengden er mulig for denne maskinen 
ved a endre pi angrepspunktet 274-275 mellom stagene 270-273. Dette konamer firem 

15 av fig. 17a-b. Her synes skinner 278 og 279 som er tilknyttet stagene 270 og 271. 

Enden av stag 272 og 273 er innfestet i skinnene 278 og 279 via bolter 280 og 281 som 
er glidbar i skiimene og som kan lases i 0nskede posisjoner langs skinnene for 0nsket 
stegiengde. 

Som det ogs& fi-emkommer av fig. 17 bar trimapparatet handtak eller staver 282 og 283 
20 som er bevegelig tilknyttet stegarmene ved ledd 284 og 285. Stavene er gjennomgaende 
bevegelig i disse ledd. Stavene er bevegelig opphengt gjennom aksel 287 i rammen 290 
som man ser tydelig i fig. 1 8. Plassering av aksel i h0yderetning 288 justeres ved en 
liseskme i justeringsmekanismen 289. Htoydejusteringen vil bestenune utslaget for 
stavene som resuhat av avstanden mellom ledd 284 -285 og akslingens plassering pa 
25 rammen. 

Det skal poengteres at trimapparater som vist i foibindelse med figurene 9 og 1 1 ogs4 
innenfor oppfinnelsen kan ha glide bane og skinner som ikke er lineaere, men for 
eksempel ha en kurvatur som antydet i fig. 15 og eller fig. 16. Selv om disse apparatene 
30 ikke har stegarmer tilknyttet en roterende mekanikk vil en kurvet glidebane gi 
plattformene en st0rre variasjon i vinkel med pS&lgende st0ne bevegelighet for 
brukeren i bruk. 
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I forbindelse med trimapparater som bar plattfonner med glidefunksjon som blant annet 
vist i foibindelse med figurene 9, 1 1, 14 og 15 skal en ytteriigere fiiuksjon nl beskrives 
med henvisning til figur 19. Disse apparater bar &a. fast skrittlengde uansett 
treningshastighet. NSr en trener moderat vil skrittlengden vaere som i gangfart. 

5 Skrittlengden vil darimot normalt vaere sterre i kfpefert. Skrittlengden for 

trimj^paratene som vist i fig. IS er som beskrevet just«bar. Justering^ ma derimot 
foregk Sar en treningsekt staito- og kan ikke justeres n&r fiirten til ut0veren ekes. 
Tiimapparat som vist i fig. 19 er svaert lik den som vist i fig. 15-18 sett bort fia en 
mdcanisme som justera- skrittlengden etter rotasjonshastigheten til dreiehjulet/krank. 

10 Fig, 19a viser trimapparat med numne 300, dreidijul 301 der er innfestet steganner 302 
og 303. Stegarmene bar skinner eller spor 304 og 305 der plattfonner med tilherende 
vogner 306 og 307. HI stegarmene er bevegelig tilkoplet staverMndtak 308 og 309 
som ved bevegelse av stegarmene gir disse en vippebevegelse som antydet ved pil 3 10. 
Til plattformene er tilkoplet stag 3 12, 3 13, 3 14 og 3 15 som trekker plattformene langs 

15 stegarmene vmder bruk av treningsapparatet. Stag 3 14 og 3 15 beveger seg glidbare 
gjennom fiaringer 316 og 317 festet til stegarmene. Avstanden mellom stag 314 og 3 15 
sine tilhOTendeopphaigspunkter ved 318 og319ogfi3ringene 316 og 317, bestemmer 
den lengde plattformene kan bev^e seg i sporene til stegplattformene og dermed 
ste^engden som antydet ved henvisningstall 320 og som er forklart i forbindelse med 

20 fig. 15. 

Som nevnt over bar dette traiingsapparatet en trinnles justering av steglengdea En 
forflytning av opphengspimkta- ved 3 18 og 3 19 som antydet ved pil 320 vil 
bevegelsesgrad for stagene tilkoplet plattformene. Dette kan utfiares av brukeren 

25 manuelt for eksempel ved en skyve/skrue anordning, eller ved & nytte en servo/motor 
eller et hydraulisk system. I forbindelse med fig 19c skal beskrives et system som 
automatisk stiller mn steglengde for trimapparatet uten at dette skal betraktes som 
begrensende for oppfinnelsen men at det ma forstaes at det som beskrives er en l0sning 
som en fagmann innen omradet lett vil se kan varieres og der annen mekanikk og 

30 teknikk kan nyttes. 
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Systemet som beskrives i forbindelse med fig. 19 vil kunne trinnlast justere steglengden 
etter en brukers 0nske. eller etter hastigheten pa dreiehjulet med tilh0rende steamer, 
stag og staver. Stag 3 14 og 3 1 5 er festet til en vogn 322 som leper langs en lineaBrfiaring 
323 ved hjelp av en gjengestav 324 som drives av en motor 325. Endeposisjonene 
overvSkes av endebiytere 326 og 327. Disse brytere kan vaere av type indvjktiv foler, 
mekanisk biyter, eller annet som vil vaere Iqent teknikk for en fegmann uten at type 
bryter skal oppfettes som begrensende for oppfinnelsen. I dette tilfellet nyttes ende Prox 
mia 326 og Prox maks. 327. Poasjonen til vogn gis ved a tdle pulser gitt ved rotasjon 
av gjengestav som bar en pinne 321 av, for eksempel stfil, der bryter Prox count 328 fra 
mia posisjon kan teUe rotasjon av pinne. Rotasjonshastighetentil dreiehjul 301 m&les 
av en feler i dette tiMellet Prox rpm. 329. Posiqonen til vogn 322 beregnes som en 
fimksjon av hastigheten til dreiehjulet. 

F0lgende er et eksempel pa hvordan dette kan virke. Vi tar utgangspunkt i at dreiehjulet 
bar en diameter pa ca 300 mm, forflytning av vogn langs gjengestav er ca 165 mm og at 
steglengden er varierbar mellom ca 300 mm og 500 mm som begrenset av lengde pi 
stegarmer. Stigning p& gjengestav = 1.5 mm pr. omdreining av dreiehjul som gir 1 puis 
pr 0,75 mm, da gjengestav bar en gjemiomgaende stalpinne 321 som Prox count 328 
mSler. Vi forutsetter et 0nske om at en hastighet pi dreiehjul pi 60 rpm skal gi en 
st^engde pi 400 mm. Dette medfisrer at vogn vil mitte befinne seg ca 100 mm fira 
Prox min 326. Dette oppnaes ved at motor aktiveres og driver dreiehjul til ca 130 pulser 
er milt ved Prox count 328. Forholdet mellom skritflengde og hastighet reguleres 
gjennom en proporsjonal integral derivat (PID) regulator 330. 

Som skissert i fig. 20 vil en Mikroprosessor 332 mitte inngi i systemet som beskrevet 
for beregning og kontroll av de signaler som genereres av puis, posisjon og 
hastighetsfelere. Henvisningstall 334 henviser til anordning for manuell innstilling av 
steglengde. Dersom en bruker ikke 0nsker at steglengden skal automatisk justeres etter 
hastighet kan en tenke seg at denne funksjonen koples ut og at brukeren kan stille dette 
inn selv, for eksen^el pa et tilh0rende panel med brytere eUer beraringsslqerm som 
antydet ved 335, fig. 19d. 
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Som nevnt kan teknikken for innstUling av steglengden gjeres pa mange m&ter. For 
male posisjonen til vogn kan en for eksempel nytte et skyvepotmeter eller nytte 
konduktiv teknikk. Optikk kan nyttes for railing av posisjoner og rotasjon sammen 
hastighetsberegning. Det kan ogsi benyttes elektromagnetisk teknikk for maling av 
5 hastighet pa drdehjulet. For bevegelse av stag for justering av skrittlengde kan en 
altematitv tesning vaere & nytte hydraulikk isteden for. en motortdmikk. 




20 
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P atentkrav : 
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1. 

Tiimapparat for fysisk trening, forebyggende trening og rehabilitering, som bar 
5 steganner tilknyttet &i krank eller hjul der stegannene er pSmontert plattformer som 
danner trSkkeflater tilpasset brukerens fot eller treningssko samt at trimapparatet bar 
staver og eller handtak som eirten er feste, dler pSfianres en bevegelse som del av en 
trenings0velse, karakterisert ved 

- at stegarmene i sine ender er roterbar tilknyttet et hjul eller krank og at de i andre 
10 aiden er tilknyttet stag for en vuggebevegelse der plattformene er vippbare til 

begge sider pa tvers av en akse som strddcer seg langs lengdeakse til 
stegannene. 

2. 

15 Trimapparat somangittikrav 1, karakterisert ved 

. at plattformene er glidbare i forhold til stegarmenes lengdeakse der pafiairt en 
vertikal kraft &t stegarmene en oval-elliptisk bevegelse i forhold til apparatets 
ramme og der stag tilknyttet ramme og plattformene fiarer plattformene i en 
glidebevegelse langs stegarmene og der plattformenes bevegelse gir en st0rre 

20 oval elliptisk bevegelse enn stegarmenes bevegelse. 



3. 

Trimapparatsomangittikrav2, karakterisert ved 

- at plattformene er giidbar bevegelige langs stegarmene i skinner og at skinnene 
25 vil ha en eller flere av &lgende former; 

o lineaer bane 
o kurvet bane 
o bane med flere kurver 
o konveks bane 
30 o konkav bane 

o konveks og konkav bane 
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4. 

Trimapparat som angitt i krav 1-3, karakterisert ved 

- at apparatet har midler for justering av treningsmotstand og bevegelse av 
plattformene og dermed steglengdeiL 

5 

5. 

Trimapparat som angitt i krav 1-4, karakterisert ved 

- at treningsmotstand skapes av en justerbar bremseanordning pa krank eller 
dreiehjul og at steglengden justeres ved lengden av stag og eller ved stagenes 

AO angrepspunkter i forhold til hverandre og eller til ramme. 

6. 

Trimapparatsomangittikrav4-5,karakterisert ved 

- at steglengden justeres automatisk som et resultat av farten til dreiehjulet ved at 
15 en Mer tilknyttet en mikroprosessor maler hastighet pa dreiehjulet og gir 

signaler til en justeringsanordning tilknyttet stag for styring av glidefunksjon for 
plattformene. 

7, 

20 Trimapparat somangittikrav 4-6, karakterisert ved 

- at steglengden innstilles av broker og at justeringen skjer automatisk ved at 
signaler via en mikroprosessor til en justeringsanordning tilknyttet stag for 
styring av glidefunksjon for plattformene. 

8. 

Trimapparat som angitt i krav 6-7, karakterisertved 

- at justeringsanordningen bestSr av en vogn som stag er festet til, som er 
bevegbar langs en skinne ved rotasjon av tilknyttet gjengestav, der rotasjonen av 
gjengestaven drives av en motor og der posisjonen av vogn pa skinnen 
bestemmer trimapparatets steglengde. 



25 



30 
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9. 

Trimapparat som angitt i krav 8, karakterisert ved 

- at motoren fir beskjed via en mikroprosessor om a drive gjengestaven for 0nsket 
po^sjon av vognen p& skiiinen. 

5 

10. 

Triin:q)parat som angitt i krav 9, karakterisert ved 

_ at vognens posisjon langs skinnen mSles av Mere, som induktive Mere, som i 
tillegg mSler rotasjonen av gjengestaven for posisjonering av vognen. 

.10 

11. 

Trimapparat som angitt i krav 8,karakterisert ved 

- at motorens posisjon langs skinnen detekteres av et skyvepotmeter eller et 
konduktivmetOT. 

15 

12. 

Trimapparat som angitt i krav 7, karakterisert ved 

- at poasjonering av vogn kan justeres ved & nytte hydraulikk. 

20 




30 
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Sammendrag: 

Trimapparat for fysisk trening, forebyggende trening og rdiabiUtering, som bar 
stegarmer tUknyttet en krank eller hjul der stegarmene er pamontert plattfonner som 
danner en trakkeflate tilpasset bmkerens fot eller treningssko, samt at trimapparatet bar 
5 staver som pafiares en bevegelse som del av en trenings0velse. Plattformene er vippbare 
til b^gge sider pi tvers av en akse som strekker seg langs lengdeakse til stegarmer samt 
er koplet til stag og skinner som er festet til ranunen som gjOT plattformene bevegelige 
langs med stegarmene der denne glidbare bevegelse er automatisk justeibar. 

10 (Fig. 19d) 
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Fig. 20 



